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ی ها شناسایی نوع و مدل وسیله نقلیه با استخراج خودکار بخش
  مشترک

  

  ۳پور حمید حسن و ۲، علی سلیمانی۱ریلگمحسن بی

  دهیچک
) VMMR(مـدل دقیـق وسـیله نقلیـه پس از موضوعاتی چون تشخیص مکان خودرو و شناسایی گروه کلی خودرو، شناسایی نوع و 

هـای زیـاد و شـباهت بسـیار زیـاد ایـن  این مسئله به دلیل وجود تعـداد کلاس. ی اخیر در مرکز توجه محققین قرار گرفته است در دهه
ه در ایـن مقالـه، روشـی بـرای شناسـایی نـوع و مـدل وسـیله نقلیـ .آیـد بندی دشوار به حسـاب می ها به یکدیگر، از مسائل طبقه کلاس

ی  ی رویکردی جدید برای شناسایی نوع و مـدل وسـیله نقلیـه و ارائـه ارائه. روش پیشنهادی شامل دو بخش است.پیشنهاد شده است
هـا، جلـوپنجره و  ی خودرو از قبیل چراغ های تشکیل دهنده پیشنهادی با تمرکز بر بخش رویکرد. سازی این رویکرد روشی برای پیاده

سـازی ایـن رویکـرد، یـک مـدل مبتنـی بـر بخـش را بـا بـرای پیـاده. پـردازد های مختلف وسیله نقلیه می سبندی کلا واره به طبقه نشان
این مدل قادر بـه اسـتخراج پـنج بخـش بـرای هـر . ایمآموزش داده) Latent SVM( مخفیاستفاده از الگوریتم ماشین بردار پشتیبان 

بندی به کار گرفته  ی استخراج ویژگی و ماشین بردار پشتیبان برای طبقهدار برا های جهت توصیفگر هیستوگرام گرادیان. خودرو است
کـلاس مختلـف از  ۲۱تصـویر از نمـای جلـو و پشـت  ۷۲۰ای متشـکل از  برای آزمایش رویکرد مـورد اشـاره، مجموعـه داده. اند شده

اسـتخراج  اری وگـذ  مـتعلا هـا هـم بـه صـورت دسـتی و هـم بـه صـورت خودکـار هـای آن آوری شده و تمامی بخش خودروها جمع
نتایج آزمایشات انجام شده بر روی این تصاویر، در درجه اول، برتـری رویکـرد مبتنـی بـر بخـش را نسـبت بـه رویکردهـای . اند گشته

روش پیشـنهادی . کنـد گذاری خودکار به روش دسـتی را اثبـات می دهد؛ و در درجه دوم، نزدیکی دقت روش علامت پیشین نشان می
 .بر روی نمای جلو و پشت شده است %۱۰۰دقت موفق به کسب 

  

  هاید واژهكل
  ها ، رویکرد مبتنی بر بخش، استخراج خودکار بخشVMMRشناسایی نوع و مدل وسیله نقلیه، 

 

  مقدمه ۱
از موضـــوعات ) VMMR(شناســـایی نـــوع و مـــدل وســـیله نقلیـــه 

. ی اخیر مورد توجـه محققـان قـرار گرفتـه اسـت نوپاست که در دهه
های نظـارتی و امنیتـی بـا اسـتفاده از  در حال حاضر، اغلـب سیسـتم

تشـخیص پـلاک . کننـد پلاک وسیله نقلیه، اقدام به شناسـایی آن می
های بسیاری داشته و به دقت قابل قبـولی  های اخیر پیشرفت در سال

با این حال، جعل پلاک و مسدود کردن پلاک بـه . استنیز رسیده 
هــای بســیار معمــول بــرای منحــرف  هــای مختلــف، از تکنیک روش

ــر پــلاک اســت کــردن سیســتم ــوان . های مبتنــی ب در صــورتی کــه بت
سیستمی طراحی کرد که قادر به شناسایی نوع، مدل وسـیله نقلیـه از 

تم، از بسـیاری توان با تلفیـق ایـن دو سیسـ روی تصویر آن باشد؛ می
های تشخیص و شناسـایی وسـیله  سیستم.ها جلوگیری کرد از تخلف

  :باشند ی کلی زیر قابل تقسیم می نقلیه به سه دسته
  1تشخیص وسیله نقلیه .۱
  2وسیله نقلیهی کلی شناسایی دسته .۲
  شناسایی نوع و مدل وسیله نقلیه .۳

ی اول، تشخیص مکـان و محـدوده  های دسته هدف در سیستم
های زیادی در این حوزه ارائه گشته و  روش. خودرو در تصویر است

                                                 
1Vehicle Detection 
2Vehicle Type Recognition 



 
  ۳۰ مشترک یها با استخراج خودکار بخش یهنقل یلهنوع و مدل وس ییشناسا

ی  یـافتن دسـته. ]۲, ۱[انـد  های قابل قبولی نیـز دسـت یافته به دقت
ها،  کلی وسیله نقلیـه ماننـد وسـایل نقلیـه سـنگین، سـبک و سـواری

های متعـددی بـرای ایـن  ی دوم است؛ روش های دسته هدف سیستم
ی سـوم بـا  های دسـته سیسـتم. ]۷ - ۳[یز ارائه گشته اسـت منظور ن
ترین نوع مسئله در این سه دسته مواجهند، یعنی یافتن نوع و  سخت

های بصــری موجــود در تصــویر؛ بــرای مثــال  مــدل خــودرو از نشــانه
ایــن مســئله نســبت بــه شناســایی شــیء . ۲۰۶و یــا پــژو  ۱۳۱پرایــد 

چـالش ) کلاسی زیادهای کم و شباهت برون  تعداد کلاس(عمومی 
های زیاد، شـباهت بـرون  بر تعداد کلاس زیرا علاوه. برانگیزتر است

  .کلاسی بالایی نیز دارد
ــتم ــد VMMRهای  سیس ــوعی دارن ــای متن ــخیص . کاربرده تش

های نظـارتی، جسـتجو بـرای خـودرویی بـا نـوع و  تقلب در سیسـتم
ــن کاربردهــا  مــدل مشــخص در سیســتم ــه از ای ــی دو نمون های امنیت

های مختلـف خودروهـا در  آمارگیری از فراوانی انـواع و مـدل. تاس
تواند کاربردهای مناسبی  های مختلفی شهری و کشوری می محدوده

ــانبی  ــوازم ج ــودرو و ل ــندگان خ ــدگی، فروش ــایی و رانن ــرای راهنم ب
ی اخیـــر مطالعـــاتی در رابطـــه بـــا  در دهـــه. خـــودرو داشـــته باشـــد

ف نیــز صــورت گرفتــه های راننــدگان وســایل نقلیــه مختلــ مشخصــه
است، از قبیل رابطه جنسیت، درآمد و علایق شـخص و خـودرویی 

تــوان تبلیغـات هدفمنــد بــرای  بــه ایــن وسـیله می. شـود کـه ســوار می
  .وسایل نقلیه مختلف ارائه کرد

در ایــن مقالــه، رویکــردی جدیــد بــرای شناســایی نــوع و مــدل 
هـای  بخش وسایل نقلیه ارائه گشته اسـت؛ ایـن رویکـرد بـا تکیـه بـر

واره و جلــوپنجره،  هــا، نشــان تشــکیل دهنــده خودروهــا ماننــد چراغ
آزمایشات انجام شده نشان از کارایی . آنها دارد 1بندی سعی بر طبقه

  .های ارائه شده دارد این روش نسبت به سایر روش
در بخــش دوم مقالــه، مــروری بــر کارهــای انجــام شــده در ایــن 

بخـش سـوم . گرفتـه اسـتحوزه و مزایـا و معایـب هریـک صـورت 
ی آزمایشـات در بخـش  نتیجـه. ی روش پیشنهادی اسـت دربرگیرنده

بندی مقاله نیز در بخش  گیری و جمع نتیجه. چهارم ارائه گشته است
 .پنجم آورده شده است

 مروری بر کارهای انجام شده ۲
ــرای  ــوز ب ــوده و هن ــوزه محــدود ب ــن ح ــده در ای ــام ش ــای انج کاره

ــوغ ــه بل ــی ب ــه. اند نرســیده کاربردهــای واقع ــرد  از زاوی ــد رویک ی دی
توان بـه  های ارائه شده در این حوزه را می پیشنهادی به مسئله، روش

 ۱شـکل . تقسـیم کـرد نگـر نگـر و جزئی هـای کلی روشدو گروه کلی 
البتـه همـه . ها را نمایش داده اسـت فلوچارت مراحل کلی این روش

. شوند شامل نمیهای نشان داده شده را  ی بخش ها لزوما همه روش
های ارائه شده در هر یـک از ایـن دو گـروه  در ادامه به توضیح روش

  .پرداخته شده است

                                                 
1Classification 

 
  .نگر نگر و جزئی های کلی فلوچارت مراحل کار سیستم - ۱شکل 

 نگر های کلی روش ۲-۱
این . گیرند ، در این گروه قرار میی پیشین های ارائه شده اغلب روش

از آن، به دنبـال  2ی مطلوبی یا ناحیهها با پردازش کل تصویر و  روش
یافتن یک توصـیف کلـی از تصـویر هسـتند؛ در نتیجـه، حسـاس بـه 

. باشـند تغییرات اندک زاویه و اشتباه در تشخیص ناحیه مطلوب می
ناقص برای استخراج ناحیه  مفروضاتاز طرفی ناچار به استفاده از 

  .مطلوب نیز هستند
ــه  ]۸[کونــوس  ــرای تشــخیص ناحی ــدازه پــلاک ب از مکــان و ان

مطلوب استفاده کـرده اسـت؛ بـه ایـن صـورت کـه ضـرایب خاصـی 
نسبت به ابعاد پلاک درنظر گرفته و محدوده اطراف آن را استخراج 

ایـن . دهـدضرایب اسـتفاده شـده را نشـان مـی ۲شکل . نموده است
. ]۱۴ - ۹[بســیاری بــه کــار گرفتــه شــده اســت  افــرادیوه توســط شــ

بـه صـورت  ]SIFT3]۱۵ای از عملگـر ی سـاده شـدهسپس از نسخه
بخشــی، بــرای اســتخراج ویژگــی از ناحیــه مطلــوب بهــره گرفتــه چند

-kاقلیدسی به عنوان معیار شـباهت و از  از فاصله). ۳شکل (است 

NN در ایــن مقالــه، از دو .بنــد اســتفاده شــده اســتبــه عنــوان طبقــه
تصویر در ده کلاس  ۱۰۰ شاملها مجموعه داده، یکی برای سواری

تصـویر در هفـت  ۵۰۰شـامل و دیگری برای وسایل نقلیـه سـنگین 
شـده بهترین دقت گزارش ). ۴شکل (، بهره گرفته شده است کلاس

  .باشد می %۹۲و  %۹۴برای این دو مجموعه داده، به ترتیب 
های ارائه شده و به منظـور  به دلیل شباهت ساختاری زیاد روش

هـا را بـه همـراه  عملکـرد ایـن روش ۱جویی در فضـا، جـدول  صرفه
  .دقت گزارش شده برای هر یک، خلاصه کرده است

  

  
  .]۸[روش تشخیص ناحیه مطلوب در  - ۲شکل 

  

                                                 
2Region of Interest 
3Scale-Invariant Feature Transform 



 
 پور حسن یدو حم یمانیسل ی، علیگلریمحسن ب ۳۱

  
به صورت چند  SIFTاستخراج ویژگی با استفاده از عملگر  - ۳شکل 

  .]۸[بخشی در 

  
  .]۸[ی تهیه شده توسط  مجموعه داده - ۴شکل 

  نگر های جزئی روش ۲-۲
نگـر بسـیار کمتـری  هـای جزئی نگـر، روش هـای کلی به نسـبت روش
هـای  هـا، یـافتن بخـش یـا بخش هـدف ایـن روش. ارائه شـده اسـت

تفاده هـا و اسـ یـابی چراغ برای مثـال مکان. دار در تصویر است معنی
هـا در  ترین ضـعف ایـن روش مهم. ها ها برای جداسازی کلاس از آن
های مناسب است؛ در صورتی کـه بخـش مـوردنظر  یابی بخش مکان

ی مراحـل بعـدی زیـر  به درستی تشخیص داده نشود، عملکـرد کلیـه
  . سوال خواهد رفت

ــده  نشــان ]۱۶[ســایلس و همکــاران  واره را بخشــی متمــایز کنن
ــرای شناســایی مــدل خودروهــا در ن ــد ظــر گرفتهب ــا  آن. ان ــدا ب هــا ابت

ی پــلاک، ناحیــه مطلــوب را اســتخراج و  اســتفاده از مکــان و انــدازه
نـواحی برجسـته ماننـد  1سپس به روش نگاشت ویژگـی تناسـب فـاز

آنگــاه بــا نگاشــت خروجــی . انــد ها را اســتخراج کرده ها و گوشــه لبــه
الگوریتم بر روی محور افقی و فیلتر کردن مقادیر کمتر از یـک حـد 

از ). ۵شـکل (انـد  واره را تشـخیص داده آستانه، محل تقریبی نشـان
بــرای  k-NNواره و از  بــرای اســتخراج ویژگــی از نشــان SIFTروش 

ای  را بـرای مجموعـه داده %۹۱بندی تصاویر استفاده و دقـت  قهطب
 .اند واره گزارش کرده نشان ۱۲۰۰با 

ــه شــده در ایــن گــروه را دســته روش ۲جــدول  بندی و  هــای ارائ
  .عملکرد هریک را به صورت خلاصه ارائه کرده است

                                                 
1Phase Congruency Feature Map (PCFM) 

  
واره با استفاده از روش نگاشت  تشخیص مکان تقریبی نشان - ۵شکل 

  .]۱۶[اسب فاز در ویژگی تن

  روش پیشنهادی ۳
، گرایشــی هــای تشــخیص و شناســایی اشــیاءروشدر حــال حاضــر، 

ایـن . ]۱۹–۱۷[انـد نگـر پیـدا کـرده های جزئینسبی به سمت روش
شوند، با نیز شناخته می 2های مبتنی بر بخشها که با نام روشروش

هـا  بنـدی آن های متمـایز کننـده از تصـاویر، بـه طبقهاستخراج بخش
علــت ایــن گــرایش، پیچیــدگی مســائل مــورد . ]۲۰, ۱۸[پردازنـد  می

هـای ، حالـت3ی مثـال، در تشـخیص موفـق انسـاناشاره است؛ بـرا
 هـای متفـاوتمختلف و چالش برانگیزی مانند تغییرات نور، زاویـه

هـای پیشـین کـه روش. انسداد بخشـی از بـدن را بایـد پوشـش داد و
نگــر بــوده و ســعی بــر اســتخراج ویژگــی از کــل تصــویر  عمومــاً کلی

رای مثـال تـا بـ. شـونداند، در تصاویر پیچیده دچار مشکل میداشته
ی  هـای تشـخیص شـیء ارائـه شـده در مسـابقه چند سال قبل، روش

قادر به گذر از دقت مشخصـی نبودنـد  ]۲۱[ی پاسکال  شناخته شده
ی یـک روش مبتنـی بـر بخـش  و پس از ارائـه ۲۰۰۸در سال . ]۱۷[
گـذار بسـیاری  این مرز شکسته شد و این روش پایه) ۶شکل ( ]۲۲[

  .های موفق دیگر شد از روش

                                                 
2Part-based Methods 
3Human Detection 



 
  ۳۲ مشترک یها با استخراج خودکار بخش یهنقل یلهنوع و مدل وس ییشناسا

  

 نگری کلی های گذشته ط روشی نتایج ارائه شده توس خلاصه -۱جدول 

 مرجع
 استخراج
  ویژگی از

  مجموعه داده بندی روش طبقه  روش استخراج ویژگی
نمای 
  تصاویر

دقت گزارش 
  شده

  چند بخشی SIFT ناحیه مطلوب  ]۸[
k-NN  و

  فاصله اقلیدسی
  کلاس سواری ۱۰تصویر از  ۱۰۰
  کلاس سنگین ۷تصویر از  ۵۰۰

  جلو
۹۴%  
۹۲%  

  1ی مربعی های نگاشت شده گرادیان ناحیه مطلوب ]۲۳[
k-NN  و

 فاصله اقلیدسی
  %۹۳  جلو  کلاس ۷۲تصویر از  ۱۱۳۲

  %۹۶  جلو کلاس ۷۴تصویر از   ۲۶۲  بیز ساده چند بخشی2ی هریستشخیص گوشه ناحیه مطلوب ]۱۳[

]۲۴[ 
  ناحیه مطلوب

  ها چراغ
  k-NN  3ی کنَیتشخیص لبه

MLP ۱۸۰  جلو کلاس ۶تصویر از  
۹۹/۹۹%  
۵۳/۹۹%  

  4تبدیل پیچک ناحیه مطلوب ]۲۵[
SVM  

k-NN ۳۰۰  پشت کلاس ۵تصویر از  
۹۹%  
۹۲%  

 ناحیه مطلوب ]۲۶[
و کاهش ویژگی با5تبدیل کنتورلت

2D-LDA  
SVM  ۳۰۰  ۹۶  جلو کلاس ۲۰تصویر از%  

 ناحیه مطلوب ]۲۷[
SURF چندبخشی  
6HOG چندبخشی 

SVM  چندگانه
 گیری و رای

  %۹۹  جلو  کلاس ۲۹تصویر از  ۶۹۳۶

 ناحیه مطلوب ]۲۸[
SIFT برای7و کدگذاری ویژگی پراکنده

  برای کاهش ویژگی
SVM  ۲۵۰۰  ۲/۹۳  جلو کلاس ۱۰تصویر از%  

 SVM  8یستوگرام شکل انرژی محلیه ناحیه مطلوب ]۱۴[
 )آموزش(کلاس  ۲۲تصویر از  ۱۹۶
  )آزمایش(دقیقه  ۲-۱ویدئو به طول  ۳

  %۸۳/۹۵  جلو

 ناحیه مطلوب ]۲۹[
SIFT  وSURF  

 9هیستوگرام لبه
k-NN  ۳۸۵۹  ۹۱٬۷  جلو کلاس ۱۷تصویر از%  

  

 نگر ی جزئی های گذشته ی نتایج ارائه شده توسط روش خلاصه -۲جدول 

  مجموعه داده  بندی روش طبقه  روش استخراج ویژگی  استخراج ویژگی از مرجع
نمای 
تصاو
  یر

دقت گزارش 
  شده

  %۹۱  جلو  کلاس ۱۰تصویر از  SIFT k-NN ۱۲۰۰  واره نشان ]۱۶[

]۳۰[ 
ای در  واره و پنجره نشان

  سمت چپ آن
DCT10  SVM  ۱۰۹۶  ۹۷  جلو کلاس ۱۲تصویر از%  

]۳۱[ 
های عقب و ناحیه  چراغ

  مطلوب
ها و  های ناحیه مطلوب، چراغ لبه

  ها با پلاک زاویه چراغ
k-NN  

 )آموزش(کلاس  ۱۸تصویر از  ۴۰
خودرو به  ۱۸ویدئو از ورود  ۱۸

  )آزمایش(پارکینگ 
  %۸۹  پشت

  LESH  های پویا بخش ]۳۲[
k-NN  و معیار

 K-Lشباهت واگرایی 
نمونه  ۱۵کلاس با حداقل  ۳۸

 برای هریک
  پشت
  جلو

۶۲%  
۴۸%  

  جلو کلاس ۱۱تصویر از  ۱۱۰ شبکه عصبی احتمالی  SIFT  واره نشان ]۳۳[
  )نوع( ۸۵%
  )مدل( ۵۴%

]۳۴[ 
ی پشت 11هانوشته
  خودرو

  %۷۵/۹۳  پشت کلاس ۵۲تصویر از  HOG  SVM  ۱۳۴۲ها و  اندازه و مکان نوشته

                                                 
1Squared Mapped Gradients 
2Harris Corner Strength 
3Canny Edge Detector 
4Curvelet Transform 
5Contourlet Transform 
6Histogram of Oriented Gradients 
7Sparse Feature Coding 
8Local Energy Shape Histogram (LESH) 
9Edge Histogram 
10Discrete Cosine Transform 
11Emblems 
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 پور حسن یدو حم یمانیسل ی، علیگلریمحسن ب ۳۵

 ۸ربــین فاصــله دوربــین تــا خودروهــا ســه تــا پــنج متــر و کیفیــت دو
هر دو نمـای جلـو و پشـت در زمـان یکسـان . مگاپیکسل بوده است

ای روی ایـن دو نمـا انجـام  ی عادلانـه اند تا بتـوان مقایسـه تهیه شده
ــه ۱۴شــکل . داد ــه شــده را نشــان می نمون ــد ای از تصــاویر تهی . ده

نویسی کامل که شـامل مـدل خودروهـا و تصاویر تهیه شده با حاشیه
ـــــــه بخـــــــش ـــــــان هم ـــــــای آمک ـــــــت، از آدرس نه ـــــــا اس ه

http://mbt925.ir/publications.html باشندقابل دریافت می.  
هـدف اول، مقایسـه . شـده اسـتدنبال ها از انجام آزمایشدو هدف 

نگر و رویکرد مبتنی بر بخش پیشنهادی است؛ و هـدف  رویکرد کلی
های استخراج شـده بـه صـورت  دوم، مقایسه دقت حاصل از بخش

بـر روی نمـای جلـو و پشـت  چنـد آزمـایش. دستی و خودکار اسـت
  .تصاویر تهیه شده صورت گرفته است

  
ی جلو و پشت چند نمونه از تصاویر تهیه شده از نما -۱۴شکل 

  خودروهای مختلف با شرایط نوری متفاوت

ــو و  بنــدی دســتی، بخش در روش بخش هــای زیــر از نمــای جل
گذاری و استخراج گشـته کـه البتـه پـلاک در  پشت خودروها علامت

  .آزمایشات وارد نشده است
  های چپ و راست، جلوپنجره و سپر پلاک، چراغ: جلو •
 وق و سپرهای چپ و راست، صند پلاک، چراغ: پشت •

ـــان  در روش بخش ـــی روی مک ـــرل دقیق ـــار، کنت ـــدی خودک بن
تـوان  های استخراجی وجود ندارد؛ ولی به صورت تقریبـی می بخش
 :گذاری کرد ها را به صورت زیر برچسب بخش

چپ و -بالا راست،-های چپ و راست، بخش بالا غچرا: جلو •
  جلوپنجره

  چپ- بالا راست و- های چپ و راست، بخش بالا غچرا:پشت •
، پرایــد ۱۴۱، پرایــد ۱۳۱پرایــد (تعــداد نــه کــلاس از تصــاویر 

، پـژو پـارس و پیکـان ۲۰۶، پـژو ۴۰۵، پـژو ۹۰، سمند، تندر ۱۳۲
 ۱۲نمونــه از نمــای جلــو و  ۱۲(نمونــه  ۲۴کــه دارای بــیش از ) ۸۰

هــا جــدا شــدند  بودنــد، بــرای انجــام آزمایش) نمونــه از نمــای پشــت
ــانگین). تصــویر ۲۱۶( ــرای محاســبه دقــت می ــابی ب ، از روش ارزی

 .بهره گرفته شده است ۳1ضربدری به پیمانه 
ـــایش، از توصـــیفگر  ـــرای اســـتخراج ویژگـــی در هـــر دو آزم ب

12با انـدازه سـلول ]17[دار  های جهت هیستوگرام گرادیان ൈ و  12
2انــدازه بلــوک  ൈ صــورت  ایــن مقــادیر بــه. اســتفاده شــده اســت 2

انتخاب  ]17[و  ۲-۴بخش  و با توجه به نتایج ارائه شده در تجربی

                                                 
13-Fold Cross Validation 

دار بـه  هـای جهـت انتخـاب توصـیفگر هیسـتوگرام گرادیان. اند گشته
های تشـخیص و شناسـایی اشـیاء  دلیل عملکرد مناسب آن در روش

بنـدی نیـز  بـرای طبقه. ]۱۸, ۱۷[ی امروزی بوده است  شناخته شده
بهـره گرفتـه  2از ماشین بردار پشتیبان به صـورت یـک در برابـر همـه

 .)LIVSVM[36]با استفاده از کتابخانه ( شده است
گـذاری شـده از  های مختلـف علامت در آزمایش اول، از بخش

اســتخراج  را دار هــای جهــت خودروهــا، ویژگــی هیســتوگرام گرادیان
 تشـکیل را هـای نهـایی  ، در کنـار هـم قـرار داده و بـردار ویژگیکرده
نمـای جلـو و هـای انجـام شـده بـر روی آزمـایش ۳جدول . دهیم می

ــه  آزمایش ۴جــدول  ــر روی نمــای پشــت را ارائ هــای انجــام شــده ب
  .دهند می

کــل ناحیــه "بــرای نمــایش بهتــر تفــاوت دو رویکــرد، یــک بــار 
های تشـکیل دهنـده ناحیـه  بار بخش بندی و یک برای طبقه" مطلوب

شکل . بندی استفاده گشته است مطلوب به صورت مجزا برای طبقه
  .را به تصویر کشیده است تفاوت این دو حالت ۱۵

  
و اجزای ناحیه ) ردیف بالا(تفاوت کل ناحیه مطلوب  -۱۵شکل 

  )ردیف پایین(مطلوب به صورت مجزا 

تـوان بـه  به روشنی می ۴و  ۳از نتایج بدست آمده در دو جدول 
ناحیـه مطلـوب و کـل . عملکرد بهتر رویکرد مبتنی بر بخش پی برد

ــدگان رویکــرد کلی ــوان نماین ــه عن ــه  کــل تصــویر ب نگــر درنظــر گرفت
به صورت خلاصه، از آزمایشات ارائه شده نتایج زیـر قابـل . اند شده

  :برداشت است
نمای جلو و پشت برای شناسایی نوع و مدل مناسب هر دو  •

 .اند هستند و دقت بالایی به دست داده
چپ از - است و بالار- های دستی و بالا سپر از بخش •

ها را در هر دو نما کسب  های خودکار کمترین دقت بخش
  .بینی بود اند، که قابل پیش کرده

استخراج ویژگی از کل ناحیه مطلوب دقت کمتری نسبت به  •
) ها و جلوپنجرهچراغ(استفاده از اجزای ناحیه مطلوب 

نسبت  است که برتری رویکرد مبتنی بر بخش را حاصل کرده
 .نمایداثبات می نگر به رویکرد کلی

دقت بدست آمده با استفاده از کل تصویر نیز ناکارا بودن  •
 .دهد نگر را نشان می رویکرد کلی

اند  ها بوده ترین بخش های چپ و راست از متمایز کننده چراغ •
که دور از ذهن نیست؛ به شکلی که به تنهایی موفق به 

  .اند دروها شدهبندی درصد بالایی از خو طبقه
های استخراج شده به صورت خودکار  دقت حاصل از بخش •

های دستی کمتر است؛ این امر به دلیل عدم انطباق  از بخش
با این حال استفاده از ). ۱۵شکل (ها است  کامل این بخش

                                                 
2One Against All 



 
  ۳۶ مشترک یها با استخراج خودکار بخش یهنقل یلهنوع و مدل وس ییشناسا

ی بسیاری کمتری به همراه خواهد  بندی خودکار، هزینه بخش
های بزرگ به  بندی دستی برای مجموعه داده بخش. داشت

 .پذیر نیست سادگی امکان
  

نگر و رویکرد پیشنهادی بر روی مقایسه رویکرد کلی -۳جدول 
های جدا شده به صورت دستی و خودکار از نمای جلوی تصاویر  بخش

  تهیه شده

های مورد  بخش
  )دستی( استفاده

دقت 
)%(  

های مورد استفاده  بخش
  )خودکار(

دقت 
)%(  

  ۷۸٬۵  چپ-بالا  ۸۷٬۳  سپر
  ۷۸٬۷  راست-بالا  - -

  ۹۵٬۱  جلوپنجره  ۹۳٬۵  جلوپنجره
  ۹۵٬۴  چراغ چپ  ۹۶٬۲  چراغ چپ

  ۹۵٬۴  چراغ راست  ۹۶٬۲  چراغ راست
  ۹۵٬۷  چراغ چپ و راست  ۹۷٬۲  چراغ چپ و راست

چراغ چپ، راست و 
  جلوپنجره

۹۸٬۸  
چراغ چپ، راست و 

  جلوپنجره
۹۵٬۹  

چراغ چپ، راست و 
  جلوپنجره، سپر

۹۷٬۲  
راست، -چپ، بالا-بالا

چراغ چپ، راست و 
  جلوپنجره

۹۶٬۲  

  ۹۴٬۴  )وارهها، جلوپنجره و نشانچراغ(کل ناحیه مطلوب 
  ۷۸٬۷  کل تصویر

  

  

های جدا  نگر و رویکرد پیشنهادی بر روی بخش مقایسه رویکرد کلی - ۴جدول 
  شده به صورت دستی و خودکار از نمای پشت تصاویر تهیه شده

های مورد استفاده  بخش
  )دستی(

دقت 
)%(  

های مورد استفاده  بخش
  )خودکار(

دقت 
)%(  

  ۸۹٬۳  چپ-بالا ۸۸٬۸  سپر
  ۸۹٬۴  راست-بالا  -  -

  ۹۳٬۵  چراغ چپ ۹۶٬۲ چراغ چپ
  ۹۳٬۸  چراغ راست ۹۶٬۸  چراغ راست

  ۹۵٬۷  چپ و راستچراغ  ۹۸٬۱  چراغ چپ و راست
چراغ چپ و راست و 

  سپر
۹۷٬۲ 

راست، -چپ، بالا-بالا
  چراغ چپ و راست

۹۷٬۵  

  ۹۷٬۲  )ها، فضای بین دو چراغ و سپرچراغ(کل ناحیه مطلوب 
  ۸۴٬۲  کل تصویر

  

ــرای اســتفاده ــایز بخش ب ــدرت تم ــر از ق ــف،  ی بهت ــای مختل ه
بند ماشـین  در این آزمایش سه طبقه. آزمایش دیگری ترتیب داده شد

بــردار پشــتیبان مجــزا بــرای ســه بخــش بهتــر از نمــای جلــو و پشــت 
ی آزمـایش، بـین  در مرحلـه). بندی دستیبخش(آموزش داده شدند 

الب انتخاب گیری انجام شده و خروجی غ بند رای روجی سه طبقهخ
 ௜ܯܸܵ، ۱۳نیز، مشابه بـا شـکل  ۱۶در شکل ). ۱۶شکل (گردد  می

پارامترهـای آزمـایش قبـل بـدون هـیچ . باشـد می ݅متناظر بـا بخـش 
ی  نتیجـه ۵جـدول . اند تغییری در این آزمایش نیز به کار گرفته شـده

 .دهداین آزمایش را نشان می

شود، دقت در هر دو نمـا  مشاهده می ۵طور که در جدول  همان
در نمـای جلـو، دقـت از . نسبت به آزمـایش قبـل بهبـود یافتـه اسـت

 %۱۰۰بـه % ۹۷٬۲و در نمای پشـت، دقـت از  %۱۰۰به  ۹۸٬۸%
توان نتیجه گرفت کـه در رویکـرد مبتنـی بـر بخـش،  می. رسیده است

البتـه رسـیدن بـه  .ای دارد ژهها نیز اهمیت وی روش استفاده از بخش
نشـانه بـدون بیشتر به دلیل تعداد کـم تصـاویر اسـت تـا چنین دقتی 

از آنجا که هدف، مقایسه ایـن روش و . نقص بودن روش پیشنهادی
  .روش پیشین بوده است، مهم افزایش دقت بدست آمده است

  
  ی آموزش و آزمایش فلوچارت روش پیشنهادی در مرحله -۱۶شکل 

  

بند مستقل برای هر بخش به منظور  استفاده از یک طبقه -۵جدول 
  ها ی بهتر از قدرت تمایز هر یک از بخش استفاده

 )%(دقت کسب شده   های مورد استفاده بخش  نما

  ۱۰۰  چراغ چپ و راست و جلوپنجره  جلو
  ۱۰۰  چراغ چپ و راست و سپر  پشت

پارامترهای توصیفگر  تغییر بررسی تاثیر ۴-۲
 دقت سیستم بردار های جهت هیستوگرام

های  پارامترهـای توصـیفگر هیسـتوگرام تاثیر تغییر برای بررسی
دار از قبیـل انـدازه سـلول و بلـوک، یـک آزمـایش ترتیـب داده  جهت

از آنجـا کـه انـدازه بلـوک متـاثر از انـدازه سـلول اسـت و .شده اسـت
نوع مسئله ندارد، بـه نتـایج ارائـه  ها وابستگی چندانی به تعداد بلوک
ر آزمایشـات قبلـی و د۲×۲ بسنده کرده و از انـدازه ]۱۷[ شده توسط

  .ایم این آزمایش بهره برده
در این آزمایش از ساختار استفاده شـده در آزمـایش مربـوط بـه 

های سلول متفـاوت  دازهاستفاده شده و همان آزمایش با ان ۵جدول 
و  ۱۲×۱۲، ۸×۸، ۶×۶ های ســـلول انـــدازه. ارائـــه گشـــته اســـت

  .اند مورد آزمایش قرار گرفته۱۶×۱۶
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های متفاوت سلول در  مقایسه نتایج بدست آمده از اندازه -۶جدول 
  دار های جهت توصیفگر هیستوگرام

  نما
  اندازه سلول

11

  %۹۹٬۰۷  %۱۰۰ %۹۹٬۵۳ %۹۸٬۱۴  جلو
  %۹۸٬۶۱  %۱۰۰ %۹۹٬۰۷ %۹۸٬۱۴ پشت

 
دانیم کــه انــدازه ســلول رابطــه مســتقیمی بــا ابعــاد تصــویر و  مــی

مجموعـه تصـاویر . همچنین نسبت ابعاد شیء به ابعـاد تصـویر دارد
تهیه شده دارای وضـوح بـالایی بـوده و ابعـاد تصـاویر نیـز کوچـک 

های  کـه انـدازه بینـی بـود در نتیجه، قابل پیش. )۸۰۰×۶۰۰( نیست
  .سلول بزرگتر، نتیجه بهتری را حاصل کنند

تــوان سیســتم را  ی ترکیبــی از دو انــدازه ســلول، می بــا اســتفاده
تر  نسبت به تغییر انـدازه ابعـاد شـیء نسـبت بـه ابعـاد تصـویر مقـاوم

، موجـب کـاهش سـرعت در روش جـاری کرد؛ هر چنـد ایـن عمـل
اد همه تصاویر موجـود به دلیل یکسان بودن ابع. سیستم خواهد شد

ــدازه ســلول  ــا از ان 12در مجموعــه داده، تنه ൈ اســتفاده شــده  12
  .است

  گيرينتیجه ۵
رویکـــرد پیشـــنهادی، رویکـــردی مبتنـــی بـــر بخـــش اســـت کـــه 

ــه ــای جزئی ای از روش زیرمجموع ــاب می ه ــه حس ــر ب ــد نگ ــن . آی ای
بنـدی  ی وسایل نقلیه بـرای طبقه های تشکیل دهنده رویکرد از بخش

هدف، اثبـات کـارایی ایـن رویکـرد در مقایسـه بـا . برد می ها بهره آن
نگر بوده است که نتـایج آزمایشـات، عملکـرد بهتـر ایـن  رویکرد کلی

بــراین، روشــی بــرای اســتخراج  علاوه. دهــد رویکــرد را نشــان می
. بندی نیز ارائه گشـت ها برای طبقه ها و استفاده از آن خودکار بخش

قعــی، ارزش خــود را نشــان مــیایــن روش در کاربردهــای دنیــای وا
 نویسی دستی تصاویر در یک مجموعه داده بـزرگدهد؛ زیرا حاشیه

 .پذیر نیستامکان عملا
به دلیل عدم وجود مجموعه داده مشترک در این حوزه، امکـان 

ــا ســایر روش ی عادلانــه مقایســه هــای موجــود  ی روش پیشــنهادی ب
در " مطلــوبکــل ناحیــه "هــر چنــد شــکل اســتفاده از . وجــود نــدارد

هـای پیشـین  آزمایشات، شـباهت بسـیاری بـه عملکـرد اغلـب روش
نویسی کامل بـرای در ضمن، مجموعه داده تهیه شده با حاشیه. دارد

  .استفاده توسط محققین به اشتراک گذاشته شده است
بنــدی خودکــار تصــاویر  ضــعف اصــلی ایــن رویکــرد در بخش

های  مــدل بنــدی هــای آمــوزش دیــده شــده بــرای طبقه اســت؛ بخش
آل نیستند؛ در صورتی که سیستم را بـه صـورت  مختلف خودرو ایده

های مختلـف خـودرو آمـوزش دهـیم،  اختصاصی بـرای تمـایز مـدل
دسـت نیز بندی دستی  توان به دقت بیشتری نسبت به بخش حتی می
  .یافت

در صورتی کـه  %۱۰۰این نکته نیز هائز اهمیت است که دقت 
گرفـت، بـه سـادگی  د اسـتفاده قـرار میی بزرگتری مور مجموعه داده

این موضوع روی نسخه دوم از مجموعه داده کـه . قابل حصول نبود
 .در حال تهیه است، بررسی خواهد شد
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 پور حسن یدو حم یمانیسل ی، علیگلریمحسن ب ۳۹

خود را در  یمدرک کارشناس یگلریمحسن ب
 ۸۹افزار از دانشگاه کاشان در سال  نرم یشگرا
موفق به اخذ  ۹۱سپس در سال . کرد یافتدر

نرم افزار از  یشارشد در گرا یمدرک کارشناس
 یز،در حال حاضر ن. یدهمان دانشگاه گرد

شاهرود در  یدانشگاه صنعت یدکتر یدانشجو
 وضوعم. است یهوش مصنوع یشگرا
چهره با استفاده  ییو شناسا یصتشخ" یشان،ارشد ا یکارشناس نامه یانپا

او،  یدکتر نامهیانو موضوع پا" توسط کودا ی،مواز های یتماز الگور
" بر بخش یمبتن یهانوع و مدل خودرو با استفاده از مدل ییشناسا"
- یم یرو پردازش تصو یمواز یسینواو برنامه یپژوهش یقعلا. باشد یم

  .باشند
  
  
خود را  یارشد و دکتر یکارشناس یمانیسل یعل

 یدر سالها یکالکترون –برق  یدر رشته مهندس
 یراناز دانشگاه علم و صنعت ا ۱۳۷۹و  ۱۳۷۳

ارشد خود را در  یپروژه کارشناس. کرد یافتدر
و پروژه  یبا منطق فاز یگنالپردازش س ینهزم

چند  یستمهایکنترل س ینهخود را در زم یدکتر
به انجام  یفاز یعصب یشبکه هابا استفاده از  خروجیچند  یورود
شاهرود  یدانشگاه صنعت یعلم یئتعضو ه یشانا ۱۳۸۰از سال . یدرسان

 یشبکه ها یجیتال،د یگنالهایپردازش س یشانا یقاتیتحق ینهبوده و زم
   .است یتکامل هاییتمو الگور یفاز یعصب

  
  

 در را خود کارشناسی مدرک پورحسن یدحم
 گرایش کامپیوتر یمهندس رشته در۱۳۷۲سال

 و ایران صنعت و علم دانشگاه از سختافزار
 در۱۳۷۵سال در را خود ارشد کارشناسی مدرک
 مصنوعی هوش گرایش کامپیوتر یمهندس رشته
  .است نموده دریافت امیرکبیر صنعتی دانشگاه از
 را خود دکتری مقطع یلاتتحص۱۳۸۳سال در
 صنعتی دانشگاه در سیگنال پردازش گرایش کامپیوتر مهندسی رشته در

 دانشکده استاد حاضر حال در یشانا  .رساند اتمام به استرالیا کوئینزلند
 و هستند شاهرود صنعتی دانشگاه اطلاعات فناوری و کامپیوتر مهندسی
 تصویر، پردازش سیگنال، پردازش ایشان علاقه مورد تحقیقاتی زمینه
 .است کاویداده و مصنوعی عصبی هایشبکه

 


